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Résumé : 
Je défends l’idée que pour résoudre les principales difficultés rencontrées par les versions 
classiques de la théorie causale de l’action il est nécessaire non seulement faire appel à des 
intentions considérées comme des états mentaux  irréductibles à de simples complexes de 
croyances et de désirs, mais encore de distinguer plusieurs types d’intentions. Après avoir rappelé 
les difficultés auxquelles se heurte la théorie causale classique, je présente une théorie ternaire des 
intentions qui distingue intentions dirigées vers le futur, intentions dirigées vers le présent et 
intentions motrices. Chaque espèce d’intention est caractérisée relativement aux fonctions qu’elle 
remplit, au type de contenu qui lui est associé, aux contraintes de rationalité et aux contraintes 
temporelles auxquelles elle est soumise et à la dynamique qu’elle manifeste. Finalement, je reviens 
sur les difficultés rencontrées par la théorie causale classique pour montrer comment dans le 
schème ternaire proposé elles peuvent être résolues . 
 
 
Abstract : 
I argue that in order to solve the main difficulties confronted by the classical versions of the causal 
theory of action, it is necessary no just to make room for intentions, considered as irreducible to 
complexes of beliefs and desires, but also to distinguish among several types of intentions. I present 
a three-tiered theory of intentions that distinguishes among future-directed intentions, present-
directed intentions and motor intentions. I characterize each kind of intention in terms of its functions, 
its type of content, its dynamics and the rationality and time constraints that bear on it. I then try to 
show how the difficulties encountered by the causal theory can be solved within this new framework. 
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1. Introduction 
Les travaux en philosophie de l’action sont dominés par une triade de questions: Qu’est-ce 
qu’une action ? Qu’est-ce qu’une action intentionnelle ? Qu’est-ce qu’expliquer une action ? Ces 
questions ne sont pas les seules auxquelles s’intéressent les philosophes de l’action; les problèmes 
posés par la phénoménologie de l’action, le libre-arbitre, la rationalité pratique ou encore la faiblesse 
de la volonté font aussi partie de leurs préoccupations. Ces derniers problèmes ont toutefois joué un 
rôle moins central dans le développement de la théorie causale de l’action qui sert de point de 
départ et de cadre général à ce travail. La théorie causale répond à la première question de la triade 
en affirmant que ce qui distingue les comportements ou événements qui constituent des actions est 
d’avoir un certain type de cause mentale ou de faire intervenir un certain type de processus causal 
psychologique. Elle répond à la seconde en disant qu’une action sous une description donnée est 
intentionnelle seulement si certaines relations entre cette description de l’action et le contenu de ses 
antécédents mentaux sont satisfaites. Enfin, elle répond à la troisième en disant qu’une explication 
d’une action est une explication par des raisons mais qu’une raison n’a véritablement valeur 
d’explication que pour autant que les états intentionnels susceptibles de rationaliser l’action causent 
les actions qu’ils rationalisent. Les premières versions de la théorie causale de l’action identifiaient 
les antécédents mentaux des actions à des complexes de croyances et de désirs. Toutefois, au vu 
des difficultés rencontrées par cette approche en termes de croyances et de désirs, un grand 
nombre de philosophes de l’action ont soutenu qu’une approche causale satisfaisante devait faire 
appel à des intentions considérées comme des états mentaux  irréductibles à de simples complexes 
de croyances et de désirs et assurant un certain nombre de fonctions spécifiques dans l’étiologie de 
l’action.  
Je voudrais aller plus loin et distinguer dans la classe générale des intentions trois catégories 
d’intentions, les intentions dirigées vers le futur (F-intentions), les intentions dirigées vers le présent 
(P-intentions) et les intentions motrices (M-intentions). Mon objectif dans cet exposé est de motiver 
cette tripartition en montrant qu’à ces trois catégories d’intentions sont associées des fonctions 
différentes, des contraintes de rationalité spécifiques, des contenus différents, une dynamique 
différente, des échelles temporelles différentes et des rôles explicatifs distinctifs. 
Davidson (1980, Essai 4, p. 79) désespérait de pouvoir jamais spécifier précisément la 
manière dont les attitudes mentales doivent causer les actions pour les rationaliser. Je voudrais 
soutenir que pour mener à bien cette tâche il est nécessaire de prendre en compte non seulement 
les intentions telles que les conçoivent d’ordinaire les philosophes, mais aussi les représentations 
immédiatement impliquées dans la préparation et la production des comportements moteurs — 
les « intentions motrices ». Au regard des différences qu’elles présentent ou semblent présenter par 
rapport aux états mentaux traditionnellement qualifiés d’intentions, appeler également  intentions ces 
représentations motrices n’est pas un choix innocent. Je m’en expliquerai dans le courant de l’article. 
Mais peut-être n’est-il pas inutile que je précise d’emblée ma position par rapport à la théorie 
traditionnelle de l’action qui cherche à les expliquer en termes d’attitudes propositionnelles, telles 
que croyances, désirs et intentions. Cette théorie me semble fondamentalement incomplète dans la 
mesure où elle fait totalement l’impasse sur les aspects moteurs de l’action, laissant ainsi béant un 
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fossé explicatif entre les états mentaux motivant l’action et l’acte lui-même. Toutefois, si incomplet 
soit-il, ce cadre conceptuel est essentiel à la compréhension de ce qui fait la spécificité de l’action 
humaine — la capacité à agir pour des raisons et à planifier rationnellement le cours futur de nos 
actions. C’est pourquoi l’attitude que je préconise n’est pas le rejet de l’approche philosophique 
traditionnelle mais son articulation avec une approche d’inspiration plus biologique et 
neuroscientifique, articulation dont la théorie dynamique tripartite des intentions que je propose ici se 
voudrait une esquisse Seule une telle approche me paraît susceptible de rendre compte à la fois, 
selon l’expression de Brandom, « des continuités et des discontinuités entre créatures discursives et 
non-discursives » (2000, p. 2) et donc, voudrais-je ajouter, de ce que les créatures discursives 
gardent en elles une part non-discursive. C’est notamment pour cette dernière raison que je ne 
souscris pas à la totalité des thèses traditionnelles en philosophie de l’action et rejette en particulier 
la thèse davidsonienne selon laquelle toute action intentionnelle est une action accomplie pour des 
raisons. 
Je procéderai comme suit. Je commencerai par dresser une liste des difficultés rencontrées 
par les premières versions de la théorie causale. Ceci me permettra de définir un certain nombre de 
critères qu’une théorie de l’action doit remplir pour être satisfaisante. J’examinerai ensuite 
brièvement certaines propositions relatives aux fonctions des intentions considérées comme états 
mentaux irréductibles. Je motiverai ensuite la tripartition proposée en montrant que toutes ces 
fonctions ne sauraient être remplies par des états mentaux de même nature. Je caractériserai 
ensuite plus précisément chacune des trois catégories d’intentions proposées. Je reviendrai pour 
finir sur les difficultés rencontrées par les premières versions de la théorie causale pour montrer 
comment dans le schème ternaire proposé elles peuvent être résolues.  
2. Les problèmes rencontrés par l’approche causale en termes de croyances et désirs 
Selon l’approche causale, un agent qui fait A, accomplit une action si et seulement si un 
certain état psychologique de l’agent est cause de ce qu’il fait A et rend approprié le fait de faire A. 
Les premières versions de la théorie causale (Davidson, 1980, Essai 1; Goldman, 1970)  identifiaient 
cet antécédent psychologique à un complexe de croyances et de désirs. Typiquement, ce complexe 
comprend un désir ou plus généralement une attitude positive (pro-attitude) vis-à-vis d’une certaine 
fin ou d’un certain résultat, une croyance d’orientation —   croyance qu’a l’agent qu’il se trouve dans 
la situation S — et une croyance instrumentale qu’une action d’un type donné est, dans S,  un 
moyen d’amener ce résultat ou de promouvoir cette fin. On peut se représenter ces croyances et 
désirs comme les prémisses d’un raisonnement pratique dont la conclusion serait l’action. Il s’agit là 
d’une idéalisation qui ne signifie pas nécessairement que l’agent ait procédé à une forme de 
délibération consciente avant d’agir. Néanmoins, cette manière de représenter les choses permet de 
mettre en évidence le fait que les relations de rationalisation font intervenir de manière essentielle 
des caractérisations intentionnelles de nos états mentaux et actions. 
Ces premières versions en termes de croyances et désirs de la théorie causale de l’action 
(modèles D/C) ont suscité un certain nombre d’objections tendant à faire douter qu’avoir pour 
antécédent un complexe de croyances et de désirs soit une condition nécessaire et/ou suffisante 
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pour qu’un événement ou comportement constitue une action. Voici donc six des difficultés qui ont 
été soulevées dans la littérature philosophique.  
Premièrement, comme plusieurs philosophes (Bach, 1978; Brand 1984; Davis 1979; Searle 
1983, Ginet, 1990) l’ont souligné, on peut douter qu’être causé par un complexe de désirs et de 
croyances soit une condition nécessaire de l’action. De nombreuses actions (qu’à la suite de Bach 
j’appellerai actions minimales) sont accomplies de manière routinière, automatique, impulsive ou 
irréfléchie. Pour prendre un exemple emprunté à Searle (1983), supposons que je sois assise sur 
une chaise en train de réfléchir à un problème philosophique, je peux soudain me lever et 
commencer à arpenter la pièce; quoique me lever et arpenter la pièce soient des actions que 
j’accomplis, il semble improbable qu’elles aient été précédées, consciemment ou non, par une forme 
de délibération ou de raisonnement pratique. Le problème se pose également dans le cas d’actions 
complexes constituées de sous-actions. Même si l’action globale est motivée et causée par un 
complexe de croyances et de désirs, on peut douter qu’à chaque sous-action corresponde son 
complexe motivant particulier.  
Deuxièmement, nombreux sont les philosophes qui ont également souligné qu’être précédé et 
causé par un complexe de croyances et de désirs n’est pas une condition suffisante pour qu’un 
événement constitue une action. Se pose en effet le célèbre problème des chaînes causales 
déviantes. En fait, comme l’a montré Brand (1984), on doit distinguer deux problèmes de déviance 
causale, qu’il appelle déviance antécédente et déviance conséquente. Le problème de la déviance 
antécédente concerne la définition de l’action et semble montrer qu’il ne suffit pas qu’un événement 
soit précédé et causé par un complexe de désirs et de croyances pour qu’il constitue ipso facto une 
action. Deux exemples peuvent illustrer ce point. J’emprunte le premier à Davidson: un alpiniste 
pourrait vouloir se débarrasser du poids et du danger qu’il y a à tenir un homme au bout d’une corde 
et savoir qu’en relâchant sa prise il se débarrasserait du poids et du danger. Cette croyance et ce 
désir pourraient le rendre nerveux au point de lui faire lâcher la corde. Pourtant, il est fort possible 
qu’il n’ait jamais fait le choix de lâcher la corde et qu’il ne n’ait pas agi intentionnellement. Le 
deuxième exemple, plus souriant, vient de Davis: un jeune homme amoureux forme l’intention de se 
mettre à genoux devant sa belle pour lui demander sa main ; au moment de mettre son plan à 
exécution, il est submergé par l’émotion, ses jambes se dérobent sous lui et il se retrouve à genoux 
devant elle. Ce que montrent les exemples de ce genre, c’est qu’il ne suffit pas qu’il existe une 
relation causale quelconque entre un événement mental apparemment approprié et un événement 
résultant pour que ce dernier vaille comme action. Le problème consiste à spécifier le type de 
connexion causale qui doit exister entre l’événement mental antécédent et le comportement 
résultant pour que ce dernier constitue une action. Le problème de la déviance conséquente 
concerne lui l’intentionnalité de l’action. En voici une illustration empruntée à Chisholm. Carl veut 
tuer son oncle richissime pour hériter de sa fortune. Il pense que celui-ci est chez lui et prend sa 
voiture pour aller accomplir son forfait. Très agité par son intention meurtrière il conduit 
imprudemment et en chemin écrase et tue un piéton qui se trouve être son oncle (1966, p. 29-30).  
Troisièmement, plusieurs philosophes ont reproché au modèle D/C de ne pas rendre compte 
de la distinction entre avoir l’intention de faire A et simplement désirer faire A. Bratman (1987) a 
4 
souligné que l’intention de faire A se distingue du simple désir de faire A en ce qu’elle est 
caractérisée de manière cruciale par un engagement à l’action que ne comporte pas le simple désir. 
Selon lui, « Les intentions sont des pro-attitudes qui contrôlent notre conduite, ce que ne sont pas 
les désirs ordinaires. Les désirs ordinaires ont simplement une influence potentielle sur l’action » 
(1987, p.16).  
Une quatrième objection adressée au modèle D/C est qu’il rend compte au mieux du 
déclenchement de l’action mais non de la manière dont elle est accomplie. Il ne suffit pas de dire 
que la continuation de l’action peut être expliquée par la persistance du complexe motivant de 
croyances et de désirs. Ceci en soi n’explique pas pourquoi l’action est accomplie de cette manière 
plutôt que d’une autre, avec ce degré particulier d’adresse, de contrôle, d’effort ou d’attention. Pour 
expliquer une action, il ne suffit pas d’expliquer ce qui la déclenche, il faut encore expliquer la 
manière dont elle est exécutée, comment, une fois déclenchée, elle est guidée et jusqu’à un certain 
point contrôlée ou suivie jusqu’à son terme. Ces aspects de l’explication de l’action sont largement 
ignorés dans l’approche C/D.  
Une cinquième difficulté apparaît avec ce qu’Israel, Perry et Tutiya (1993) appellent le 
« problème du mouvement inapproprié » (wrong movement). L’échec d’une action ne peut pas 
toujours être rapporté à la fausseté d’une croyance figurant dans le complexe motivant tel que le 
conçoit le modèle D/C. En d’autres termes, la vérité des croyances figurant dans ce complexe ne 
garantit pas que les mouvements corporels accomplis par l’agent soient appropriés. Pour reprendre 
l’exemple de ces auteurs, Brutus peut avoir l’intention de tuer César en le poignardant. Sa croyance 
d’orientation que César se trouve à sa gauche et sa croyance instrumentale qu’en poignardant 
César au niveau du cœur il le tuera peuvent être vraies l’une et l’autre et pourtant Brutus peut 
échouer dans sa tentative d’assassinat parce que le mouvement qu’il accomplit est incorrect et rate 
complètement sa cible. Ce mouvement peut être incorrect ou bien parce que ce n’est pas celui que 
l’agent essayait de faire ou bien parce que, quoique s’agissant bien du mouvement qu’il essayait de 
faire, il n’est pas approprié.  
La leçon qu’en tirent Israel, Perry et Tutiya est que l’explication proposée par le modèle D/C 
est incomplète: « le complexe motivant de Brutus doit refléter le mouvement qu’il tente d’accomplir 
et ce qu’il pense être ses effets » (1993, p. 528). Le complexe motivant tel que le conçoit le modèle 
D/C laisse un fossé explicatif à combler entre les états mentaux motivant l’action et l’acte lui-même. 
Si l’on considère que l’explanandum dans une théorie de l’explication de l’action est l’acte lui-même 
et pas seulement la tentative de réaliser cet acte, alors il faut inclure dans l’explanans des cognitions 
ayant trait aux mouvements. Lorsque les croyances instrumentales et les croyances d’orientation de 
l’agent sont vraies, ce qui en dernier ressort rend compte du succès ou de l’échec d’une action sont 
les mouvements corporels exécutés. Par conséquent, si expliquer une action consiste à la rendre 
intelligible, les mouvements eux-mêmes doivent être rendus intelligibles par l’explication.  
Enfin, une sixième objection au modèle D/C est qu’il ne permet pas de rendre compte des 
traits spécifiques de notre connaissance de nos propres actions (Frankfurt, 1978; Wakefield et 
Dreyfus, 1991; Ginet, 1990). En tant que théorie de la nature des actions, il postule que la principale 
différence entre les actions et d’autres types d’événements, tient à la nature de leurs antécédents 
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qui fonctionnent à la fois comme des causes et des raisons. Ce faisant, il implique qu’actions et 
simples événements ne sont pas intrinsèquement différents et donc  que la phénoménologie d’un 
mouvement corporel pourrait être exactement la même qu’il s’agisse d’un mouvement causé par 
une intention (qui est une action) ou d’un mouvement involontaire ou réflexe. En conséquence, le 
modèle doit supposer qu’un agent sait qu’il est en train d’accomplir une action non pas en vertu de 
la conscience immédiate qu’il peut avoir des mouvements qu’il est en train d’effectuer, mais parce 
qu’il connaît les conditions antécédentes qui causent son comportement (il connaît les raisons de 
son action). Ce modèle ne peut donc envisager de prendre comme critère phénoménologique de 
l’action le fait que l’agent soit dans une relation particulière à ses mouvements corporels pendant le 
laps de temps où il est supposé agir.  
Les deux thèses cardinales de l’approche causale sont que l’explication de l’action doit être de 
type causal et que ce qui caractérise une action et la distingue d’autres formes de comportement est 
qu’elle a un certain type d’antécédent mental ou s’inscrit dans un certain type de processus causal 
mental. Les objections qui viennent d’être présentées montrent qu’une théorie peut être fidèle à ces 
deux thèses cardinales et néanmoins largement incomplète comme théorie de la nature de l’action 
et de son explication. Sur la base de ces six objections, nous pouvons formuler six conditions 
d’adéquation supplémentaires qu’une théorie causale de l’action devrait remplir pour être 
satisfaisante. 
(1) Actions Minimales: une théorie de l’action doit pouvoir rendre compte des actions 
minimales. 
(2) Déviance Causale: une théorie de l’action doit pouvoir exclure les chaînes causales 
déviantes, qu’il s’agisse de déviance antécédente ou conséquente. 
(3) Engagement à l’action: une théorie de l’action doit pouvoir rendre compte de 
l’engagement à l’action qui est caractéristique de l’intention à la différence du simple 
désir.  
(4) Guidage et contrôle: une théorie de l’action doit expliquer non seulement comment 
les actions sont déclenchées mais aussi comment elles sont guidées et contrôlées 
jusqu’à leur terme.  
(5) Mouvements corporels: une théorie de l’action doit expliquer pourquoi dans 
l’accomplissement d’une action, l’agent exécute tels ou tels mouvements corporels 
plutôt que d’autres.  
(6) Phénoménologie: une théorie de l’action doit rendre justice aux aspects 
phénoménologiques de l’action. 
Les diverses révisions et raffinements qu’a connus la théorie causale de l’action tout au long 
des trois dernières décennies visent dans une large mesure à lui faire surmonter ces obstacles et 
satisfaire une ou plusieurs des six conditions d’adéquation qui viennent d’être énumérées. À mon 
sens, cependant, si des avancées importantes ont eu lieu, les solutions proposées ne sont que 
partielles et aucune ne satisfait les six conditions énoncées. Pourtant, certaines des solutions 
partielles proposées peuvent être intégrées et prolongées et ainsi permettre une approche globale 
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plus satisfaisante. La distinction ternaire que je propose entre catégories d’intentions pourrait fournir 
un cadre à cette intégration.  
3. Les intentions et leurs fonctions 
En réaction à ces difficultés, de nombreux philosophes de l’action ont estimé qu’il était 
nécessaire d’introduire dans le dispositif d’explication des intentions, conçues comme un type 
distinctif d’états mentaux. Ils ont notamment mis en avant plusieurs fonctions qu’il semble plausible 
d’attribuer aux intentions et ont soutenu que celles-ci ont un rôle fonctionnel complexe qui leur est 
spécifique et qui justifie qu’elles soient considérées comme irréductibles à des combinaisons de 
croyances et de désirs. 
Bratman (1987) souligne trois fonctions des intentions. Premièrement, elles mettent un terme 
au raisonnement pratique, en ce sens qu’une fois que nous avons formé une intention de faire A, 
normalement nous ne continuons pas à délibérer pour savoir si oui ou non nous devons faire A; en 
l’absence d’informations nouvelles pertinentes, l’intention n’est pas reconsidérée. Deuxièmement, 
les intentions sont aussi des déclencheurs du raisonnement pratique, le raisonnement ayant pour 
objet cette fois non pas de déterminer si l’on doit ou non faire A, mais de déterminer les moyens à 
employer pour faire A. Il s’agit donc de mettre au point un plan spécifique pour accomplir A. 
Troisièmement, les intentions ont aussi une fonction de coordination: elles servent à coordonner les 
activités de l’agent dans le temps et à les coordonner avec les activités d’autres agents.  
Les philosophes ont aussi souvent attribué des fonctions cognitives et motivationnelles 
supplémentaires aux intentions. Il est très généralement admis que les intentions ont un rôle de 
motivation de l’action. Plusieurs auteurs (Brand, 1984; Mele, 1992) ont souligné que ce rôle ne se 
limite pas à déclencher l’action (initiating function) mais à la soutenir jusqu’à son achèvement 
(sustaining function). On a aussi attribué aux intentions une fonction de guidage dans la production 
de l’action. La composante cognitive d’une intention de faire A comporte un plan pour faire A, une 
représentation ou un ensemble de représentations spécifiant le but de l’action et les étapes de sa 
réalisation. C’est cette composante de l’intention qui intervient dans le guidage de l’action. Enfin, on 
a aussi attribué aux intentions un rôle de suivi ou de contrôle de l’action qui suppose une capacité à 
détecter le progrès accompli dans la réalisation du but et à détecter et corriger d’éventuelles 
déviations du cours de l’action tel qu’il est spécifié dans la représentation du plan qui la guide.  
Les trois premières fonctions que je viens d’énumérer - mettre fin au raisonnement pratique 
sur le choix des fins à poursuivre, déclencher le raisonnement pratique sur les moyens et assurer 
une coordination intra- et interpersonnelle des activités - concernent essentiellement la période allant 
de la formation initiale de l’intention au déclenchement de l’action. En revanche, les quatre dernières 
fonctions (déclenchement de l’action, soutien de l’action en cours, guidage et contrôle) interviennent 
pendant la période qui va du déclenchement de l’action à son achèvement.  
Cette distinction à la fois temporelle et fonctionnelle a conduit certains philosophes à opérer 
une distinction entre deux types d’intentions: intentions dirigées vers le futur et intentions dirigées 
vers le présent (Bratman, 1987); intentions prospectives et intentions immédiates (Brand, 1984); 
intentions distales et intentions proximales (Mele, 1992) ou encore intentions préalables et intentions 
en action (Searle, 1983). Je voudrais faire ici deux remarques. La première est que les distinctions 
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opérées par ces auteurs ne se recoupent pas entièrement et ne sont pas toujours motivées par les 
mêmes considérations; la seconde que ces auteurs ne prennent pas forcément en compte ces sept 
fonctions et que certains nient que certaines d’entre elles soient à proprement parler du ressort des 
intentions. Je considère quant à moi qu’elles sont toutes du ressort des intentions et que certaines 
doivent en outre être dédoublées, ce sur quoi je vais m’expliquer. Je pense également qu’il faut en 
fait distinguer trois catégories d’intentions et que, ce faisant, on peut rendre compte de certains des 
désaccords entre ces auteurs. Je n’entrerai toutefois pas ici dans des considérations exégétiques 
trop spécialisées. Je vais plutôt essayer de motiver mon schème ternaire. 
4. F-intentions, P-intentions et M-intentions 
Une analyse des trois types d’intentions en termes de leurs seules fonctions demeure 
incomplète. Une caractérisation plus poussée doit également prendre en compte le type de contenu 
spécifique à chacune ainsi que le type de dynamique qu’elles font intervenir. À l’évidence, fonctions, 
type de contenu et type de dynamique ne sont pas des caractéristiques indépendantes des 
intentions; bien plutôt elles se conditionnent mutuellement. Une intention ne peut exercer une 
fonction donnée que pour autant qu’elle possède un contenu approprié; la fonction et le type de 
contenu déterminent à leur tour la dynamique propre à chaque type d’intention. Il importe en outre 
de distinguer deux niveaux de dynamique. Il s’agit d’une part de la dynamique de l’enchaînement qui 
conduit des F-intentions aux P-intentions et aux M-intentions. Il s’agit d’autre part de la dynamique 
interne à chaque type d’intention. Enfin, on peut pour chaque type d’intention distinguer deux 
moments de sa dynamique interne: une dynamique en amont qui conduit à la formation de l’intention 
et une dynamique en aval qui s’exerce une fois l’intention formée. Je commencerai par caractériser 
chacun de trois types d’intentions en précisant les fonctions, le type de contenu et le type de 
dynamique s’y rapportant. Je considérerai ensuite la dynamique globale dans laquelle elles 
s’inscrivent. 
4. 1. Les intentions dirigées vers le futur (F-intentions) 
La caractérisation des fonctions des F-intentions présentée ici reprend dans ses grandes 
lignes l’analyse proposée par Bratman (1987), complétée par celle de Davidson (1980, Essais 2 et 
5), tout en précisant leurs conséquences pour une théorie des contenus des F-intentions. 
Nous avons vu que Bratman met en avant trois fonctions des F-intentions. La première est de 
mettre un terme au raisonnement pratique sur les fins à poursuivre. La seconde est d’inciter au 
raisonnement pratique sur les moyens en vue de l’établissement d’un plan d’action. La troisième est 
de coordonner les activités de l’agent entre elles et avec celles d’autres agents. À la première de ces 
trois fonctions correspond la dynamique en amont des F-intentions, autrement dit la dynamique de la 
prise de décision aboutissant à la formation de l’intention. Le raisonnement pratique sur les fins a été 
décrit par Davidson comme un processus d’évaluation des différentes possibilités d’action se 
déroulant en deux temps. Il prend pour base une série de jugements prima facie portant sur la 
désirabilité de telle ou telle action. Ces jugements prima facie sont des jugements relationnels qui 
associent à chaque action considérée les raisons qui penchent en sa faveur. Dans un premier temps 
l’agent forme sur cette base un jugement tout bien considéré que l’une de ces actions constitue la 
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meilleure option. Ce jugement reste un jugement prima facie relationnel puisque l’action en question 
est jugée la meilleure relativement à l’ensemble des raisons ou considérations que l’agent estime 
pertinentes. La deuxième étape consiste à passer du jugement prima facie que telle action est la 
meilleure tout bien considéré au jugement inconditionnel que cette action est la meilleure tout court. 
Ce passage à la limite constitue l’aboutissement de la dynamique en amont, le jugement 
inconditionnel correspondant à la formation de l’intention d’accomplir cette action. Ce processus de 
délibération pratique est soumis dans ces deux étapes à des contraintes de rationalité forte. Pour 
que le processus de décision soit pleinement rationnel, il faut que le processus de formation du 
jugement tout bien considéré mis en œuvre dans une première étape satisfasse au moins dans les 
grandes lignes certains principes de rationalité formelle tels que la transitivité des préférences ou la 
cohérence des croyances comme aussi des principes de rationalité plus substantiels (intervenant, 
par exemple, dans son estimation des informations qu’il considère comme pertinentes ou suffisantes 
pour former son jugement). Le passage à la limite qui constitue la seconde étape est aussi soumis à 
des contraintes de rationalité, puisque la décision de l’agent n’est rationnelle que pour autant qu’il 
forme l’intention d’accomplir l’action qu’il juge la meilleure (principe de continence). C’est 
précisément cette double rationalité à laquelle est soumis le raisonnement pratique qui permet à 
Davidson d’affirmer que l’akratique qui décide d’agir contre son meilleur jugement est à la fois 
coupable d’irrationalité et néanmoins suffisamment rationnel pour que son irrationalité soit blâmable. 
Il est suffisamment rationnel pour être blâmable dans la mesure où il est capable d’évaluer ce que 
serait sa meilleure action tout bien considéré et il est coupable d’irrationalité dans la mesure où il 
n’effectue pas le passage d’un jugement tout bien considéré au jugement inconditionnel 
correspondant.  
Je voudrais toutefois prendre certaines distances avec Davidson. Tout d’abord, on peut 
estimer que la description qu’il propose du processus qui conduit à la formation de l’intention 
constitue une idéalisation hyper-cognitive qui dans la pratique doit être nuancée. Mais de manière 
plus radicale, on peut, avec Brandom (1995, p. 254-55), lui reprocher, de ne pas distinguer entre agir 
intentionnellement et agir pour des raisons et ainsi de confondre les deux statuts déontiques 
différents que sont l’engagement pratique et la justification (entitlement) de cet engagement. Selon 
Brandom, dont je partage le sentiment, une intention est un engagement pratique et une action est 
intentionnelle dans la mesure où elle est l’expression de cet engagement pratique. L’agent agit pour 
des raisons s’il est justifié dans son engagement pratique. Nous pouvons donc dans certains cas 
agir intentionnellement mais sans raisons si notre engagement pratique n’est pas justifié. En 
conséquence, la dynamique en amont, de type davidsonien, qui vient d’être décrite doit être 
considérée non pas comme caractéristique de toute F-intention et susceptible de constituer une 
condition nécessaire dans une définition de ce qu’est une F-intention, mais simplement comme 
caractérisant le processus de formation des F-intentions rationnelles ou justifiées par des raisons. 
Toutefois, ainsi que nous allons le voir, une F-intention peut être dépourvue de la rationalité 
antécédente que lui conférerait une dynamique de formation de type davidsonien et posséder 
néanmoins une forme de rationalité conséquente si le processus de planification qu’elle déclenche 
répond à certaines normes. 
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La dynamique en aval des F-intentions associée aux fonctions de délibération sur moyens et 
de coordination est également gouvernée par des normes de rationalité dans la mesure où, comme 
le souligne Bratman, l’exercice de ces fonctions requiert une capacité de planification rationnelle qui 
suppose une forme de cohérence à la fois interne et externe, locale et globale. En ce qui concerne la 
mise en œuvre de l’intention elle-même, le raisonnement pratique sur les moyens doit veiller à 
garantir que les actions qui sont des constituants du plan soient cohérentes les unes avec les autres 
pour que celui-ci puisse être entièrement réalisé (cohérence interne). En outre, un bon plan est un 
plan pour le monde dans lequel l’agent se trouve. Les actions constitutives du plan doivent donc 
également être cohérentes avec ses croyances sur le monde, de manière à ce que le plan puisse 
effectivement être réalisé dans son intégralité pour autant que ses croyances sont vraies (cohérence 
externe). En outre, une intention particulière a pour arrière-fond un champ plus vaste d’activités et de 
projets dans lequel l’agent est également impliqué. Le plan particulier associé à la mise en œuvre 
d’une intention donnée doit pouvoir s’inscrire dans ce champ plus vaste et être coordonné à ces 
autres activités dans un plan plus global. Aux contraintes de rationalité locale, interne et externe, 
auxquelles est soumis le raisonnement pratique sur les moyens s’ajoutent donc les contraintes de 
rationalité globale associées à la fonction générale de coordination des intentions.  
La dynamique des F-intentions s’inscrit dans un contexte formé par les désirs et croyances de 
l’agent qui sont pertinents tant pour la formation de l’intention que pour la mise au point du plan 
d’action correspondant, mais elle inscrit également dans l’horizon plus vaste des projets de l’agent et 
de l’intégration de ses activités à celles d’autres agents avec lesquels il est en interaction. La 
dynamique des F-intentions, si elle n’est donc pas indépendante de tout contexte, n’est toutefois pas 
dépendante de la situation particulière dans laquelle l’agent se trouve lorsqu’il forme son intention ou 
raisonne à partir d’elle. Une F-intention est, comme son nom l’indique, dirigée vers le futur et peut 
dans une certaine mesure faire abstraction des contingences de la situation présente définie au sens 
étroit des possibilités de perception et d’action qu’autorisent l’ici et le maintenant. Les contraintes 
temporelles auxquelles sont soumises les F-intentions sont fort lâches. Je peux former une intention 
d’accomplir une action dans l’heure qui vient, la semaine prochaine, d’ici deux ans ou une fois que 
j’aurai pris ma retraite. Cette souplesse temporelle permet à l’agent de former une intention 
d’accomplir une action d’un certain type même si la situation dans laquelle il se trouve n’y est pas 
propice. Il a tout loisir de réfléchir aux moyens de créer cette situation ou d’attendre qu’elle se 
produise (pour autant qu’il croie qu’elle puisse advenir spontanément). Une F-intention peut donc en 
principe être détachée de la situation présente dans laquelle se trouve l’agent et l’est couramment.  
Ce qui vient d’être dit des fonctions des F-intentions, des contraintes rationnelles qui 
s’exercent sur elles et du détachement qui va de pair avec leur souplesse temporelle n’est pas sans 
conséquence sur ce que peut être leur contenu. En premier lieu, le fait que dans le cas général 
l’intention est détachée de la situation dans laquelle l’action correspondante sera accomplie, suggère 
que son contenu est de type descriptif et spécifie non pas un ‘token’ particulier d’action mais un type 
d’action dont l’action qui résultera de la mise en œuvre de cette intention devrait être un ‘token’. De 
plus, un grand nombre d’aspects d’une action donnée dépendent de caractéristiques variées de la 
situation précise dans laquelle l’action s’accomplit. Or, ces caractéristiques ne sauraient toutes être 
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anticipées. Certaines échappent complètement au contrôle de l’agent; d’autres pourraient en 
principe être anticipées, mais le coût cognitif qu’impliquerait la prise en compte de toutes les 
éventualités excéderait dans bien des cas le bénéfice cognitif que l’agent pourrait tirer de ses 
anticipations. De même que l’un des aspects de la rationalité pratique à l’œuvre dans la prise de 
décision consiste à trouver un compromis viable entre ce que les informaticiens appellent 
l’exploration et l’exploitation, l’un des aspects de la rationalité pratique à l’œuvre dans la planification 
consiste à trouver la juste mesure dans l’exploration des scénarios possibles. La planification ne 
pouvant être exhaustive, une F-intention suppose toujours un acte de foi de la part de l’agent, en ce 
sens que l’agent doit penser au moins implicitement qu’il sera capable, le moment de l’action venu, 
d’adapter son plan d’action à la situation. De ce fait, la description du type d’action à accomplir qui 
constitue le contenu de la F-intention laisse indéterminés un grand nombre d’aspects de l’action.  
D’autre part, les contraintes de rationalité auxquelles les F-intentions sont soumises tant dans 
la phase initiale de formation de l’intention que dans la phase ultérieure de planification et de 
coordination supposent la présence d’un réseau de relations inférentielles entre intentions, 
croyances et désirs. L’existence de ces relations inférentielles est ce qui rend possible la cohérence 
interne et externe d’un plan d’action et la cohérence de ce plan avec les autres activités de l’agent 
ou les activités d’autrui. Il est généralement admis que les concepts sont les constituants 
inférentiellement pertinents des états intentionnels, qu’ils constituent un format représentationnel 
commun permettant d’assurer une forme de cohérence globale, au niveau personnel, de nos désirs, 
nos croyances, nos intentions, et ainsi de suite. Il s’ensuit que pour que les F-intentions puissent 
satisfaire les contraintes de rationalité auxquelles elles sont soumises, leur contenu doit être de type 
conceptuel. Le contenu des F-intentions fait donc intervenir des concepts descriptifs qui servent à 
caractériser le type d’action visé, cette caractérisation laissant indéterminés un grand nombre 
d’aspects de l’action qui vont être fonction de la situation dans laquelle l’action se déroulera.  
4.2 Les intentions dirigées vers le présent (P-intentions) 
Les philosophes qui ont proposé une distinction entre intentions dirigées vers le futur et 
intentions dirigées vers le présent assignent en général à ces dernières quatre fonctions: 
déclenchement de l’action, soutien motivationnel à l’action en cours, guidage et contrôle. S’il semble 
y avoir un consensus sur ce en quoi consistent les fonctions de déclenchement et de soutien de 
l’action, la situation est en revanche moins claire en ce qui concerne les fonctions de guidage et de 
contrôle. Sans entrer ici dans des détails exégétiques, il me semble que les désaccords que l’on 
peut observer sont dus en grande partie à ce que les philosophes impliqués dans ce débat ne 
distinguent pas toujours clairement entre deux niveaux de contrôle et de guidage. Je soutiendrai 
dans ce qui suit que les fonctions de guidage et de contrôle de haut niveau sont effectivement du 
ressort des P-intentions et restent soumises à des contraintes de rationalité fortes, tandis que les 
fonctions de guidage et de contrôle de plus bas niveau sont du ressort des intentions motrices.  
Comme c’est le cas pour les F-intentions, on peut distinguer deux phases dans la dynamique 
des P-intentions. La dynamique en amont est celle de la transformation d’une F-intention en une 
intention d’agir maintenant. La dynamique en aval concerne la période qui va du déclenchement de 
l’action à son achèvement. On peut décrire la dynamique des P-intentions comme un processus 
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d’ancrage situationnel. Le plan d’action qui découle d’une F-intention comporte normalement ce que 
l’on pourrait appeler une description des conditions d’initiation de l’action, autrement dit une 
description du type de situation dans lequel l’action devra être déclenchée. Ces conditions d’initiation 
peuvent être spécifiées de manière plus moins précise ou vague, être explicitement temporelles ou 
faire référence à d’autres caractéristiques de la situation. ‘J’irai chez le coiffeur jeudi 24 janvier à 14 
heures’ ou ‘j’irai chez le coiffeur début février’ sont des intentions dont les conditions initiales sont 
spécifiées en termes purement temporels, assez précis dans un cas et moins dans l’autre. Si mon 
intention est d’aller chez le coiffeur quand j’aurai fini d’écrire mon article, les conditions initiales font 
référence à d’autres aspects de la situation et ne spécifient le temps qu’indirectement. Pour que je 
forme l’intention d’agir maintenant, il faut que reconnaisse que les conditions initiales sont satisfaites, 
que nous sommes maintenant jeudi 24 janvier à 14 heures ou que nous sommes maintenant début 
février ou encore que maintenant mon article est terminé. Toutefois, à moins que la condition 
d’initiation ne spécifie la situation de déclenchement de l’action de manière unique, la 
reconnaissance de ce que cette condition est maintenant satisfaite n’aboutit pas nécessairement à la 
formation d’une P-intention. Si j’ai l’intention d’aller chez le coiffeur début février et pense que nous 
sommes le 1er février, je ne suis pas rationnellement contrainte de former l’intention d’aller 
maintenant chez le coiffeur; pendant quelques jours encore la condition initiale sera satisfaite. 
Comme le font remarquer Buekens, Maesen et Vanmechelen (2001)1, si l’agent croit que la 
condition initiale est satisfaite mais croit également qu’elle le sera en d’autres occasions, la 
transformation de la F-intention en P-intention suppose en outre que l’agent ait décidé d’agir 
maintenant plutôt qu’en l’une ou l’autre de ces autres occasions. En revanche, si la situation initiale 
est spécifiée de manière unique et que l’agent tout en sachant qu’il est maintenant dans cette 
situation, ne forme pas l’intention d’agir maintenant, il est coupable d’une forme d’irrationalité 
similaire à l’akrasie. 
Si la phase initiale de la P-intention marque le début de l’ancrage de l’intention dans la 
situation, sa phase ultérieure marque la progression de cet ancrage. Une fois l’action déclenchée, la 
situation elle-même est en partie sous le contrôle de l’agent dans la mesure où son action a pour 
effet de la modifier. C’est ici qu’interviennent les fonctions de guidage et de contrôle de la P-
intention. La fonction de guidage consiste à assurer la mise en œuvre des étapes successives du 
plan d’action. La fonction de contrôle consiste à vérifier qu’à chaque étape de l’action, les résultats 
produits correspondent à ce qui était attendu et, si ce n’est pas le cas, à corriger les déviations qui 
se produisent.  
La P-intention hérite du plan d’action issu de la F-intention. Elle a pour tâche d’ancrer ce plan 
dans la situation d’action. L’ancrage temporel, la décision d’agir maintenant n’est que l’amorce de ce 
processus. L’agent est maintenant en prise perceptive sur la situation d’action. Il doit veiller à 
l’instantiation du plan d’action dans cette situation, ce qui suppose qu’il transforme les contenus 
purement descriptifs du plan d’action hérité de la F-intention en contenus déictiques articulés sur la 
situation. Lorsque je décide jeudi 24 janvier à 14 heures d’aller chez le coiffeur, je dois penser à tel 
trajet en métro que j’effectue comme ce trajet qui me permet de m’y rendre, à telle station comme 
cette station où je dois sortir, à telle rue que j’emprunte comme cette rue où se trouve mon coiffeur, 
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à la porte du salon de coiffure comme cette porte que je m’apprête à franchir et ainsi de suite. En 
même temps que j’ancre mon plan dans la situation, je précise celui-ci. Lorsque j’ai formé la F-
intention d’aller jeudi 24 janvier à 14 heures chez le coiffeur, je ne savais pas nécessairement où je 
me trouverai juste avant et ne pouvait prévoir, par exemple, que le trafic serait perturbé sur telle 
ligne de métro. C’est maintenant, dans la situation d’action, que la partie ‘trajet’ du plan peut être 
déterminée avec précision. L’agent est, bien entendu, lui-même inclus dans la situation d’action. 
L’indexicalisation du contenu de l’intention ne concerne donc pas seulement ces aspects du contenu 
qui renvoient à des éléments externes de la situation mais aussi ceux qui renvoient à l’activité même 
du sujet. Lorsque, accomplissant mon intention d’aller chez le coiffeur, j’arrive devant la porte du 
salon de coiffure, le contenu de ma P-intention est indexical non seulement au sens où la référence 
à la porte à franchir opère via un démonstratif perceptif mais aussi au sens où je fais 
démonstrativement référence à mon action de franchir la porte, où je pense à ceci [qui renvoie à 
mon action en cours] comme accomplissant un sous-but de mon action - entrer chez le coiffeur.  
Enfin, la dernière fonction des P-intentions est une fonction de contrôle rationnel de l’action. Il 
importe de souligner qu’il s’agit spécifiquement de contrôle rationnel puisque nous le verrons les 
intentions motrices ont aussi une fonction de contrôle mais qui n’est pas de cet ordre. Que faut-il 
entendre par contrôle rationnel ? Je suivrai ici Buekens, Maesen et Vanmechelen qui distinguent 
deux formes de contrôle rationnel dont la seconde est rarement prise en compte dans la littérature. 
Le contrôle rationnel porte sur la manière dont sont accomplis les buts fixés par la F-intention. La 
première forme de contrôle rationnel qu’ils distinguent est ce qu’ils appellent ‘tracking control’ et 
correspond à ce qu’entendent généralement les philosophes qui attribuent une fonction de contrôle 
aux intentions. Il s’agit pour l’agent d’opérer un suivi de l’action et d’ajuster celle-ci de manière à 
maximiser les chances qu’elle atteigne son but. La deuxième forme de contrôle, souvent négligée 
dans la littérature, est le contrôle collatéral. Il s’agit alors pour l’agent de vérifier les effets 
secondaires de l’action en cours et, si certains de ces effets sont indésirables, d’essayer de les 
minimiser ou, éventuellement, de stopper l’action si c’est le seul moyen d’éviter des effets 
secondaires inacceptables. Par exemple, si j’avais l’intention de rouler vite pour arriver à l’heure à un 
rendez-vous mais que l’état de la circulation soit tel que je ne puisse le faire qu’en prenant des 
risques insensés, je renoncerai à être ponctuelle. Dans les deux cas, il s’agit d’un contrôle rationnel 
dans la mesure où le suivi suppose que l’agent mette en relation la conception démonstrative qu’il a 
de ce qu’il est en train de faire avec ses croyances sur les relations moyens-fins, ses désirs, ses 
valeurs, ses principes généraux de conduite, etc. L’agent exerce un contrôle rationnel sur son action 
s’il croit que ce qu’il est en train de faire est une manière satisfaisante pour lui d’accomplir son but et 
n’a pas d’effets secondaires dirimants. Les P-intentions sont donc, comme les F-intentions, 
soumises à des contraintes de rationalité forte. En revanche, elles n’ont pas la souplesse temporelle 
des F-intentions, mais, étant contemporaines de l’action et pleinement articulées à celle-ci, sont 
soumises à des contraintes temporelles fortes. Une P-intention se déploie dans le même 
mouvement que l’action.  
Ces contraintes rationnelles et temporelles, en interaction avec les fonctions des P-intentions, 
ont des conséquences spécifiques quant au type de contenu que peuvent avoir les P-intentions. Le 
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fait que leur dynamique se laisse décrire comme un processus continu d’ancrage situationnel et 
qu’elles renvoient à l’action en cours implique que leur contenu aura une composante démonstrative 
forte. Le premier élément est l’indexical temporel ‘maintenant’, déclencheur de l’action, mais, en 
outre, les aspects de la situation pertinents pour l’action ainsi que l’activité même de l’agent pour 
autant qu’elle est pertinente pour l’accomplissement du but poursuivi doivent pouvoir faire l’objet 
d’une référence démonstrative. Le fait que les P-intentions jouent un rôle dans le guidage et le 
contrôle rationnel de l’action et donc qu’elles sont soumises à des contraintes de rationalité forte 
implique quant à lui que leur contenu ne saurait être purement déictique au sens où il se réduirait à 
un simple ‘maintenant, ceci’. Ce contenu doit aussi être articulé conceptuellement. Dans la mesure 
où une P-intention met en œuvre un plan d’action hérité d’une F-intention, les éléments de la 
situation et de l’activité de l’agent doivent être reconnus comme satisfaisant aux descriptions 
contenues dans le plan. Si j’avais la F-intention d’aller chercher une pomme dans le frigo, ma P-
intention lorsque je m’apprête à saisir la pomme ne doit pas seulement représenter l’objet-cible 
comme un ‘ceci’, l’objet doit être reconnu comme pomme et, de la même manière, le mouvement de 
mon bras doit être représenté comme ce mouvement de saisie visant cette pomme. On pourrait dire 
qu’alors que les constituants du contenu d’une F-intention peuvent en principe être des concepts 
purement descriptifs, au niveau de la P-intention ces constituants doivent être des démonstratifs 
complexes, dont la composante démonstrative renvoie à un élément de la situation et dont la 
composante descriptive correspond à la composante descriptive déjà présente dans la F-intention 
ou bien l’affine. Si l’on considère ce qui est requis par la fonction de contrôle des intentions, on 
aboutit à la même conclusion. Lorsque des ajustements de l’action sont nécessaires, ils ne doivent 
pas être pensés comme de simples ‘ceci’ mais comme manières d’accomplir le but fixé, étant donné 
les circonstances. De même, pour que la P-intention puisse jouer son rôle de contrôle collatéral, il 
faut que l’agent remarque les effets secondaires de son action et les conceptualise pour pouvoir 
décider rationnellement de leur caractère acceptable ou non.  
Enfin, en ce qui concerne la temporalité des P-intentions, il importe de remarquer qu’elle est 
sous la dépendance de deux facteurs. Premièrement, dans la mesure où les P-intentions exercent 
un rôle de guidage en ligne de l’action, la temporalité de l’intention est contrainte par le tempo de 
l’action qui fixe le seuil maximal d’exercice de ce contrôle. Un tempo lent offre donc de meilleures 
conditions pour le guidage et le contrôle rationnel en ligne. Deuxièmement et précisément parce que 
le contrôle qu’exerce la P-intention est de type rationnel, le grain temporel d’une P-intention est aussi 
fonction du seuil temporel minimal nécessaire à l’exercice de la pensée rationnelle consciente. En 
d’autres termes, une P-intention ne peut exercer son rôle de guidage et de contrôle rationnel que 
pour autant que le tempo de l’action n’excède pas le tempo de la pensée rationnelle consciente, ou, 
pour être plus précis, elle ne peut exercer ce rôle que sur les aspects de l’action dont le tempo 
n’excède pas celui de la pensée rationnelle consciente. 
4.3. Les intentions motrices (M-intentions) 
J’ai indiqué tout à l’heure qu’il convenait de distinguer deux niveaux de guidage et de contrôle 
de l’action. Ce que je viens de dire de la nature des fonctions de guidage et de contrôle des P-
intentions devrait nous éclairer sur l’utilité de cette distinction. Les P-intentions ont une fonction de 
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guidage et de contrôle de haut niveau s’appliquant aux aspects consciemment perçus et dûment 
conceptualisés de la situation et de l’activité de l’agent et dont l’échelle temporelle est, par 
conséquent, celle de la perception consciente et de la pensée rationnelle. Les travaux menés dans 
les neurosciences cognitives de l’action montrent qu’il existe un niveau de guidage et de contrôle 
beaucoup plus fin de l’action qui détermine notamment la précision et la rapidité de l’exécution. 
L’échelle temporelle à laquelle s’exercent ce guidage et ce contrôle est beaucoup plus fine que celle 
de la P-intention. P-intentions comme M-intentions sont vouées au contrôle en ligne de l’action, mais 
alors que les premières exercent ce contrôle à une échelle qui est celle du présent consciemment 
perçu, les secondes l’exercent à l’échelle d’un micro-présent neurologique qui ne recouvre que 
partiellement le présent conscient.  
Nous avons vu tout à l’heure que la P-intention avait pour tâche d’ancrer le plan d’action issu 
de la F-intention dans la situation d’action et que cet ancrage prenait la forme d’une indexicalisation 
du contenu descriptif hérité de la F-intention. On avait donc affaire à une transformation d’un 
contenu conceptuel descriptif en un contenu indexical perceptif. Le rôle des M-intentions est 
d’assurer une transformation supplémentaire du sensoriel au moteur. Il s’agit maintenant de passer 
à un deuxième niveau d’ancrage situationnel qui n’est plus simplement perceptif mais sensori-
moteur. Les M-intentions mettent donc en jeu ce que l’on pris l’habitude d’appeler des 
représentations motrices.  
Je ne saurais en quelques lignes rendre justice à l’importante et florissante littérature 
empirique consacrée aux représentations motrices2; je mentionnerai simplement certaines 
caractéristiques générales de ces représentations. Premièrement, il est aujourd’hui communément 
admis qu’il existe deux systèmes visuels, associés à des voies neuro-anatomiques différentes, et 
dédiés l’un à la vision pour l’action, l’autre à la perception sémantique (identification et 
reconnaissance des objets), sans bien sûr qu’il soit exclu que les deux systèmes puissent interagir3. 
Le système de vision pour l’action est responsable de l’élaboration d’une représentation motrice des 
stimuli visuels qui doit intégrer les propriétés des objets et situations qui sont pertinentes pour 
l’action projetée. Il fait intervenir des transformations sensori-motrices rapides. Les représentations 
motrices qu’il élabore présentent trois caractéristiques importantes. Premièrement, les attributs des 
objets et situations sont représentés sous un format pragmatique spécifique utilisé pour la sélection 
de schèmes moteurs appropriés. Autrement dit, objets ou situations sont représentés en termes de 
leurs implications immédiates pour l’action. Par exemple, si l’on veut saisir un objet, sa position sera 
représentée en termes des types de mouvements nécessaires pour l’atteindre et sa forme et sa taille 
en terme du type de pince qu’elles autorisent. Deuxièmement, les représentations des mouvements 
à mettre en œuvre reflètent aussi une connaissance implicite des contraintes biomécaniques et des 
règles cinématiques et dynamiques auxquelles le système moteur est soumis. Ainsi, par exemple, le 
mouvement des effecteurs sera conçu de manière à ne pas imposer aux articulations des torsions 
extrêmes et à minimiser l’énergie totale dépensée. Troisièmement, une représentation motrice 
encode normalement des mouvements transitifs, où le but de l’action détermine l’organisation du 
mouvement global. Par exemple, le type de pince choisi pour saisir un objet est fonction non 
seulement de ses caractéristiques intrinsèques mais aussi de l’usage que l’on veut en faire. Ainsi, 
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une tasse ne sera pas saisie de la même manière selon que l’on veut la porter à ses lèvres ou la 
poser à l’envers.  
Il est important de noter qu’une situation donnée offre en général de multiples possibilités 
d’action et peut-être pragmatiquement organisée de nombreuses manières différentes. Des travaux 
récents semblent indiquer que la perception des affordances d’une situation prépotentialise 
automatiquement les schémas moteurs correspondants (Tucker & Ellis, 1998; Grèzes & Decety, 
2001). On peut en conséquence distinguer également au niveau des M-intentions une dynamique en 
amont et une dynamique en aval. La dynamique en amont est celle qui aboutit à la sélection de l’un 
des schémas moteurs prépotentialisés. Lorsqu’une M-intention est gouvernée par une P-intention et 
hérite de celle-ci son but, la présence du but a pour effet de rendre une des organisations 
pragmatiques possibles de la situation plus saillante que les autres et ainsi de permettre la sélection 
du schéma moteur correspondant. Mais il arrive aussi que des intentions motrices soient formées 
sans le concours d’une P-intention et dans ce cas la dynamique en amont est d’un type différent. 
Selon le modèle qu’en a proposé Shallice (1988), la dynamique serait alors celle d’une compétition 
entre schémas moteurs, le schéma le plus fortement activé l’emportant au terme d’un processus qu’il 
nomme système d’ordonnancement des contraintes (contention scheduling).  
À la dynamique en aval sont associées les fonctions de guidage et de contrôle des M-
intentions. Selon les modèles neurocomputationnels de l’action qui ont été proposés au cours des 
deux dernières décennies, celles-ci reposent sur l’existence de modèles internes de l’action qui 
permettent la simulation d’aspects de l’agent et de l’environnement externe4. Les modèles internes 
qui nous intéressent sont de deux types: les modèles inverses (inverse models) et les modèles 
prédictifs (forward models). Les modèles inverses permettent au système moteur de transformer des 
conséquences sensorielles désirées en actions motrices produisant ces conséquences. Plus 
précisément, il s’agit de computations qui prennent pour valeurs d’entrée un état désiré et un état 
actuel (du corps et de l’environnement) et délivrent en sortie des commandes motrices permettant 
de passer de l’état actuel à l’état désiré. On les appelle modèles inverses parce que leur rôle est de 
remonter des effets désirés aux causes pouvant les produire. Les modèles prédictifs ont quant à eux 
pour rôle de prédire les conséquences sensorielles des commandes motrices. En simplifiant à 
outrance5, on peut dire que les modèles inverses sous-tendent la fonction de guidage des M-
intentions en spécifiant les mouvements qui doivent être accomplis, tandis que les modèles prédictifs 
sous-tendent la fonction de contrôle en permettant d’anticiper et de compenser les effets sensoriels 
des mouvements. En particulier, ces modèles prédictifs permettent d’assurer une performance 
motrice précise et fluide sans dépendre d’un feedback effectif. Dans la plupart des boucles sensori-
motrices il existe en effet un délai important entre l’exécution de la commande motrice et la 
perception de ses conséquences sensorielles. Ce décalage temporel peut induire des imprécisions 
et des ‘flottements’ de l’action. Le modèle prédictif permet de calculer les conséquences sensorielles 
attendues sans attendre le feedback réel et ainsi de corriger sans délai la performance motrice.  
J’ai choisi d’appeler intentions motrices les représentations motrices dont je viens d’esquisser 
une caractérisation. C’est un choix terminologique dont il convient que je m’explique. Les intentions 
motrices présentent des différences importantes avec les F-intentions et P-intentions dont j’ai 
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également parlé, notamment sur les trois dimensions traditionnelles d’analyse que sont 
l’intentionnalité, la conscience et la rationalité. Deux raisons motivent néanmoins mon choix. La 
première est que ces différences, quoique importantes, ne me paraissent pas de nature à instaurer 
entre les F-intentions et P-intentions d’une part et les M-intentions d’autre part une discontinuité 
radicale. Je reviendrai en conséquence dans les paragraphes qui suivent sur chacune des trois 
dimensions d’analyse qui viennent d’être mentionnées. La seconde raison, que j’expose 
immédiatement, est que les intentions motrices partagent avec les intentions plus traditionnelles que 
sont les F-intentions et P-intentions certaines caractéristiques centrales. F- et P-intentions partagent 
avec d’autres attitudes propositionnelles la propriété d’avoir un contenu conceptuel, en un sens fort 
pour les F-intentions (concepts descriptifs) et en un sens plus faible pour les P-intentions (concepts 
indexicaux), la propriété d’être potentiellement conscientes et celles d’êtres soumises à des 
contraintes de rationalité. Toutefois, ce qui les distingue d’autres espèces d’attitudes 
propositionnelles, comme les croyances et les désirs, est d’une part d’avoir pour propriété de 
représenter un but et les moyens vers ce but et d’autre part de comporter un engagement à l’action 
et de contrôler notre conduite. A défaut de posséder les caractéristiques qui les placeraient 
également au rang des attitudes propositionnelles, les M-intentions ont en commun avec les F- et P-
intentions de représenter un but et les moyens vers ce but et de contrôler notre conduite. Les 
intentions motrices représentent non pas simplement des mouvements mais des mouvements 
finalisés. La représentation du but y joue un rôle essentiel, tous les autres aspects de la 
représentation motrice de l’action lui étant subordonnés.  
Le contenu des représentations motrices est de type sensori-moteur et est directement ancré 
dans la situation d’action. Il ne saurait donc être descriptif ou conceptuel au sens fort. Il n’est pas 
non plus conceptuel au sens plus faible où il mettrait en jeu des concepts indexicaux. Les 
représentations motrices ont une finesse de grain qui va au-delà de ce qui peut-être ressaisi par des 
concepts indexicaux. À son niveau de grain le plus fin, le détail précis des commandes motrices 
n’est pas consciemment accessible, ce qui exclut qu’il soit possible d’y faire une référence 
démonstrative. En outre, même en ce qui concerne les aspects du contenu moteur qui nous sont 
consciemment accessibles et auxquels nous pourrions en principe faire référence 
démonstrativement, il est loin d’être évident que cette référence démonstrative suffise à garantir que 
l’agent puisse former des concepts indexicaux qui ressaisissent la finesse de grain de ces contenus. 
Il semble plausible de supposer que la maîtrise d’un concept ‘pragmatique’, même indexical, 
implique une capacité d’identifier ou réidentifier des instances de ce concept. Or on peut douter dans 
le cas présent que la capacité démonstrative s’accompagne d’une capacité de reconnaissance et 
que l’agent puisse de manière fiable reconnaître une autre instance de mouvement comme étant le 
même mouvement. Le contenu des représentations motrices doit donc être considéré comme non-
conceptuel et comme présentationnel, au sens de Searle (1983) dans la mesure où, lorsqu’il est 
véridique, il est en prise directe sur la situation et ses propriétés (la situation étant prise comme 
englobant à la fois l’environnement externe et l’agent lui-même).  
On pourrait ici objecter que le contenu des représentations motrices diffère trop 
considérablement de celui des intentions traditionnelles, qui sont des attitudes propositionnelles 
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dotées d’un contenu conceptuel, pour mériter d’être appelées intentions. A quoi je répondrai que ce 
contenu, quoique non-conceptuel, est néanmoins un contenu intentionnel et que, comme c’est le cas 
pour les attitudes propositionnelles, l’efficacité causale d’une représentation motrice est fonction de 
son contenu. Bermúdez (1998) a proposé une liste de quatre critères qu’un état doit satisfaire pour 
qu’il soit justifié à lui attribuer un contenu intentionnel. Ces critères ont le mérite de ne pas préjuger 
du caractère nécessairement conceptuel du contenu intentionnel. Le premier d’entre eux est qu’un 
état doit posséder des conditions de correction. C’est le cas des représentations motrices qui 
représentent à la fois un but — un état final visé — et les mouvements à accomplir pour réaliser ce 
but. Une représentation motrice sera correcte si l’exécution des mouvements représentés permet la 
réalisation du but et incorrecte sinon. Le second critère est que cet état doit avoir une structure et 
manifester une forme de compositionnalité. C’est également le cas des représentations motrices qui 
ont des constituants identifiables — des schémas moteurs élémentaires — qui peuvent être 
combinés de diverses manières mais dont les combinaisons sont soumises à certaines contraintes 
spatiales, temporelles et biomécaniques. Le troisième critère est un critère d’intégration cognitive : 
cet état doit pouvoir interagir avec d’autres états représentationnels. C’est aussi le cas des 
représentations motrices. Par exemple, la manière dont nous saisissons un objet ne dépend pas 
seulement de sa taille et de sa forme mais aussi de l’usage que nous voulons en faire. La fonction 
d’un objet peut fort bien ne pas être visuellement manifeste, les représentations motrices seront 
alors sensibles aux connaissances antécédentes que nous avons sur cette fonction. En outre, 
l’intégration cognitive des représentations motrices ne se limite pas au fait qu’elles puissent être 
influencées par d’autres états cognitifs. L’influence peut aussi opérer dans l’autre sens. En 
particulier, des recherches récentes semblent indiquer que notre interprétation des actions que nous 
voyons autrui accomplir est influencée par notre connaissance implicite de certains patrons sensori-
moteurs qui nous permet d’en inférer le but. Les représentations motrices peuvent donc fournir 
certaines prémisses aux systèmes cognitifs chargés de l’interprétation du comportement 
intentionnel. Enfin, le dernier critère proposé par Bermúdez est l’utilité explicative. A l’évidence, je 
n’aurais pas introduit les intentions motrices si je ne pensais pas qu’elles aient une utilité explicative 
et qu’elles permettent notamment de combler le fossé laissé ouvert par les théories traditionnelles de 
l’action entre les états mentaux motivant l’action et l’acte lui-même, mais c’est un point sur lequel je 
reviendrai dans la section 6. 
Les M-intentions ont deux caractéristiques qui font que les contraintes de rationalité qui 
pèsent sur elles sont nécessairement plus limitées que les contraintes de rationalité fortes qui 
gouvernent F-intentions et P-intentions. Ces caractéristiques sont liées au fait que le système de 
transformations sensori-motrices sous-jacent aux M-intentions est au moins semi-modulaire. Il est de 
ce fait informationnellement cloisonné, autrement dit, n’a qu’un accès limité aux informations issues 
d’autres systèmes cognitifs. Par exemple, lorsque nous faisons bouger notre œil avec notre doigt 
nous savons explicitement que c’est notre œil qui bouge et non le monde, mais cette information 
n’est pas accessible aux modèles prédictifs internes chargés d’anticiper les conséquences 
sensorielles de nos actions motrices. Inversement, le fait que le système moteur ne soit pas sensible 
à certaines illusions perceptives suggère que les modèles inverses qui fonctionnent en ligne n’ont 
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pas normalement accès aux représentations perceptives conscientes, en l’occurrence non-
véridiques, produites par le système visuel sémantique6. Il est toutefois évident que le cloisonnement 
informationnel du système moteur ne saurait être total puisqu’il deviendrait alors impossible 
d’expliquer comment une P-intention peut commander le comportement moteur ou comment, par 
exemple, la manière dont nous saisissons un objet est déterminée non seulement par les 
affordances sensorielles immédiates mais aussi par nos connaissances préalables sur la fonction de 
cet objet. Toutefois, il est vraisemblable que le système moteur n’a qu’un accès limité au système 
des croyances et des désirs, cet accès étant essentiellement médiatisé par les P-intentions.  
La deuxième caractéristique du système de représentations motrices est d’être pour partie 
cognitivement impénétrables au sens où nous n’avons qu’un accès conscient limité à leur contenu. 
Le système de contrôle moteur s’étend de part et d’autre de la démarcation entre personnel et 
subpersonnel. Certains aspects du fonctionnement moteur sont accessibles à la conscience, 
d’autres non. Plusieurs études (Jeannerod, 1994; Decety & Michel, 1989; Decety et al. 1993; Decety 
et al., 1994) ont montré que nous avons conscience de sélectionner et de contrôler nos actions et 
que nous sommes capables d’imaginer des séquences d’action. En outre, la conscience que nous 
avons des mouvements que nous avons l’intention de faire n’est pas fondée sur l’exploitation de 
réafférences sensorielles, puisque des sujets paralysés peuvent néanmoins éprouver l’expérience 
d’agir. Toutefois, d’autres études semblent indiquer que nous n’avons pas conscience des détails 
précis des commandes motrices qui engendrent nos actions ou de la manière dont les informations 
sensorielles immédiates sont utilisées pour opérer un réglage fin de ces commandes (Fourneret et 
Jeannerod, 1998). Plusieurs expériences de pointage (Goodale et al., 1986; Castiello et al., 1991) 
ont par exemple montré que des sujets ayant pour tâche de pointer du doigt une cible qui lors de 
certains essais se déplaçait brusquement de plusieurs degrés sans qu’ils le remarquent étaient 
néanmoins capables d’ajuster  leur trajectoire. Dans ces expériences, les sujets n’avaient 
conscience ni du déplacement de la cible ni de leur mouvement de correction. Une de ces 
expériences, menée par Yves Rossetti et son équipe (Rossetti et al., 1998), est particulièrement 
instructive. Dans celle-ci, les sujets voyaient sur un écran d’ordinateur une cible initialement verte. 
Elle pouvait soit changer de localisation, soit changer de couleur et devenir rouge, soit changer à la 
fois de couleur et de localisation. La consigne donnée aux sujets était d’aller pointer la cible 
lorsqu’elle changeait simplement de localisation et d’arrêter leur mouvement dans les deux autres 
cas. Les résultats ont montré que lorsque les cibles changent à la fois de couleur et de localisation 
dans un intervalle de temps situé entre 200 et 290 ms, les sujets ne peuvent s’empêcher de pointer 
au lieu d’arrêter leur mouvement. Ces corrections de trajectoires très rapides dont est responsable le 
système visuo-moteur échappent ainsi au contrôle volontaire conscient. Selon le schème explicatif 
proposé ici, cette expérience peut être interprétée comme montrant que les M-intentions ont leur 
dynamique propre qui n’est pas entièrement sous le contrôle des P-intentions. Cette expérience 
illustre également la différence des échelles de temporalité auxquelles évoluent P-intentions et M-
intentions. Le type de contrôle exercé par les P-intentions est nous l’avons vu un contrôle rationnel 
conscient. Or, il semble que la conscience soit soumise à des contraintes temporelles qui 
déterminent un seuil inférieur en deçà duquel une information n’est pas consciemment accessible ou 
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l’est de manière trop éphémère pour faire l’objet d’élaborations cognitives supplémentaires 
(Dehaene et Naccache, 2001).  
Il serait faux pourtant de dire que les M-intentions ne peuvent faire l’objet d’aucune expérience 
consciente. Selon Searle (1992), les états mentaux doivent satisfaire un principe de connexion : ils 
doivent être potentiellement accessibles à la conscience. Cette exigence me semble trop forte, 
l’accessibilité à la conscience me paraît constituer une condition suffisante plutôt qu’une condition 
nécessaire du mental. Toutefois, il n’est pas nécessaire d’entrer ici dans une discussion critique du 
principe de connexion. Les représentations motrices sont en principe accessibles, au moins en 
partie, à la conscience. D’une part, en cours d’action, elles contribuent à l’expérience d’agir et 
notamment au sens de l’effort qui accompagne le mouvement volontaire. D’autre part, même si, 
lorsque l’action se déroule sans accroc, la conscience que nous en avons est éphémère et 
récessive, les représentations motrices peuvent devenir en partie accessibles à la conscience 
lorsque l’exécution est retardée ou bloquée et le sont typiquement dans les tâches d’imagerie 
motrice, les images motrices étant, selon Jeannerod (Jeannerod, 1994 ; Pacherie, 2000), des 
représentations motrices conscientes. La qualification que j’ai introduite en disant que les 
représentations motrices sont en partie accessibles à la conscience reflète l’idée qu’elles forment 
une hiérarchie et que les aspects de l’action qui sont encodés aux niveaux supérieurs de cette 
hiérarchie sont plus facilement accessibles que les aspects encodés aux niveaux inférieurs.  
De la même façon, on ne peut pas dire que les M-intentions échappent à toute contrainte de 
rationalité. Le système moteur a pour fonction de sélectionner les commandes motrices qui 
permettront la réalisation d’un état désiré et de contrôler l’exécution de celles-ci; son fonctionnement 
est rationnel pour autant que les commandes motrices en question permettent la réalisation de l’état 
désiré et satisfont à certaines contraintes d’optimisation. On peut dire qu’il existe au niveau de la 
planification motrice un analogue des contraintes de cohérence interne et externe mises en avant 
par Bratman pour la planification consciente de l’action. Une séquence de commandes motrices doit 
présenter un enchaînement cohérent et respecter un ensemble de contraintes biomécaniques et de 
règles cinématiques et dynamiques. On peut parler ici de cohérence interne de la planification 
motrice. Dans sa caractérisation de la planification consciente, Bratman souligne également qu’un 
plan d’action doit être cohérent avec les croyances du sujet sur le monde (cohérence externe). Dans 
le système de contrôle moteur, les modèles inverses sont couplés à des modèles prédictifs; on peut 
penser que la cohérence entre modèles inverses et modèles prédictifs constitue l’analogue à ce 
niveau de la cohérence externe dont parle Bratman.  Certes les M-intentions ne sont pas rationnelles 
au sens où le sont F-intentions et P-intentionss. Mais les modèles inverses et les modèles prédictifs 
utilisés pour la construction des intentions motrices ne sont pas figés. Notre répertoire moteur 
s’enrichit au cours de la vie: nous devons apprendre à lacer nos chaussures, à skier, à conduire une 
voiture ou à jouer du piano. La formation et l’élaboration de nouveaux modèles inverses et prédictifs 
fonctionnant en tandem peut résulter d’un apprentissage rationnel conscient. Typiquement, lorsqu’un 
pianiste débutant ou même confirmé aborde une nouvelle pièce, il étudie celle-ci, réfléchit aux 
doigtés, aux voix à faire ressortir, au type de toucher que demande tel ou tel passage. Il la joue 
d’abord lentement en contrôlant consciemment les principaux paramètres et au fur et à mesure que 
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certains automatismes se mettent en place, il se concentre sur des aspects de plus en plus subtils 
du jeu. Certes, une fois la pièce apprise, les intentions motrices ne sont plus sous le contrôle de la 
pensée rationnelle consciente pendant son exécution — c’est d’ailleurs à cette condition que 
l’exécution peut avoir la fluidité nécessaire —, mais elles gardent la trace des contraintes de 
rationalité qui se sont exercées sur leur construction en cours d’apprentissage.  
5. La dynamique générale des intentions 
J’ai indiqué plus haut qu’il fallait distinguer deux niveaux de dynamique, d’une part la 
dynamique spécifique à chaque type d’intention et d’autre part la dynamique générale de 
l’enchaînement qui conduit des F-intentions aux P-intentions et aux M-intentions. La dynamique 
générale des intentions se laisse en partie déduire de ce qui a été dit précédemment de la 
dynamique spécifique à chaque type d’intention. Elle implique une transformation du contenu des 
intentions. Cette transformation peut être décrite en premier lieu comme une transformation du type 
de contenu. On passe d’un contenu conceptuel descriptif à un contenu conceptuel déictique et de là 
à un contenu sensori-moteur. En second lieu, cette transformation s’accompagne d’une 
détermination toujours plus grande du contenu. De nombreux aspects de l’action qui demeurent 
indéterminés au niveau de la F-intention sont spécifiés au niveau de la P-intention et cette 
spécification se poursuit au niveau de la M-intention.  
On peut toutefois se demander ce qui fait l’unité des F-intentions, P-intentions et M-intentions 
si leurs contenus respectifs diffèrent. Ce qui assure cette unité est le fait que chacune hérite son but 
de l’intention qui la précède. Telle quelle, cette réponse soulève pourtant un problème: si le mode de 
présentation (MP) du but est différent d’une intention à l’autre, en quel sens peut-on parler d’une 
identité de but ? Il importe ici pour commencer de distinguer deux manières dont les modes de 
présentation peuvent différer. Supposons, par exemple, que j’aie une F-intention dont le contenu est 
‘je me débarrasse de la chaise rouge qui est à côté de la cheminée du salon’. L’objet qui est la cible 
de mon action est ici représenté selon un MP conceptuel descriptif, à savoir ‘la chaise rouge qui est 
à côté de la cheminée du salon’. Supposons qu’un autre MP s’applique également à cet objet, par 
exemple, ‘l’objet le plus laid de la maison’. Il s’agit là d’un MP de même type — conceptuel et 
descriptif —, mais qui fait intervenir d’autres propriétés de l’objet. Je peux fort bien avoir la F-
intention de me débarrasser de la chaise rouge qui est à côté de la cheminée du salon, sans avoir la 
F-intention de me débarrasser de l’objet le plus laid de la maison. La conversion de ma F-intention 
de me débarrasser de la chaise rouge qui est à côté de la cheminée du salon en une P-intention 
correspondante suppose une transformation du MP purement descriptif de cet objet-cible en un MP 
perceptif où les propriétés de l’objet qui étaient représentées de manière purement descriptive sont 
identifiées perceptivement. Les MP diffèrent ici quant à leur type, mais ce sont les mêmes propriétés 
qui sont utilisées pour identifier l’objet. Cette distinction peut être interprétée comme une distinction 
de niveaux entre modes de présentation: au premier niveau correspond le mode de présentation de 
l’objet lui-même via certaines propriétés (MP1): on a des MP1 différents d’un même objet si des 
propriétés différentes sont utilisées pour y faire référence; au second niveau correspond  le mode de 
représentation des propriétés (MP2): on a des MP2 différents d’un objet donné si, alors même que 
les mêmes propriétés sont utilisées pour faire référence à l’objet, le mode de présentation de ces 
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propriétés diffère. La différence entre ma F-intention de me débarrasser de la chaise rouge qui est à 
côté de la cheminée du salon et ma F-intention de me débarrasser de l’objet le plus laid de la 
maison se situe au premier niveau. La différence entre ma F-intention de me débarrasser de la 
chaise rouge qui est à côté de la cheminée du salon et ma P-intention de me débarrasser de cette 
chaise rouge que je perçois visuellement à côté de la cheminée du salon se situe au second niveau. 
Si je formais la P-intention de me débarrasser de cet objet hideux qui me fait mal aux yeux, on aurait 
une différence de MP aux deux niveaux que j’ai identifiés. Intuitivement, on n’est pas justifié à dire 
que cette P-intention constitue la mise en œuvre de ma F-intention de me débarrasser de la chaise 
rouge qui est à côté de la cheminée du salon.  
Ceci semble suggérer, en première approximation, que l’unité des intentions requiert la 
préservation du MP1 du but de l’action. Cette première formulation appelle toutefois d’importantes 
réserves. Pour que la préservation du MP1 soit possible, il faut que les propriétés auxquelles il est 
fait référence dans le contenu des F-intentions soient des propriétés observables. Si la chaise qui 
fait l’objet de ma vindicte est représentée dans le contenu de ma F-intention sous le MP ‘la chaise 
que j’ai achetée aux puces’, la préservation du MP1 n’est pas possible car ‘avoir été acheté aux 
puces’ n’est pas une propriété observable.  En d’autres termes, il n’y a pas de MP2 perceptif de cette 
propriété. Le même problème se pose lorsque l’on considère la transition de la P-intention à la M-
intention, car toutes les propriétés observationnelles ne sont pas accessibles au système sensori-
moteur. On ne peut donc pas dire que l’unité des intentions requiert la préservation des MP1 des 
buts7.  
À cette condition trop forte on peut substituer une condition plus modeste en disant que l’unité 
des intentions requiert une transformation réglée des MP1. La notion de transformation réglée 
renvoie ici à l’idée que la transformation des MP1 doit exploiter certaines identités. Dans le cas du 
passage de la F-intention à la P-intention, qui reste gouvernée par des contraintes de rationalité 
fortes, l’identité doit non seulement être exploitée, elle doit aussi être reconnue comme telle. C’est 
parce que je juge que la chaise que j’ai achetée aux puces est la chaise rouge à côté de la 
cheminée du salon qu’il est possible d’assurer l’unité de ma F-intention de me débarrasser de la 
chaise achetée aux puces avec ma P-intention de me débarrasser de cette chaise rouge que je 
perçois visuellement à côté de la cheminée du salon. Dans le cas du passage de la P-intention à la 
M-intention, il semble que certaines identités soient systématiquement exploitées dans la mesure où 
elles sont précâblées dans le système moteur. Dans l’expérience de Rossetti dont j’ai parlé plus 
haut, la cible à pointer du doigt est identifiée à la fois par sa position et sa couleur. L’information sur 
la couleur est traitée par le système de perception sémantique (ventral) mais n’est pas directement 
accessible par le système de perception sensori-moteur (dorsal), qui en revanche traite directement 
l’information sur la localisation. Lorsqu’un sujet reçoit pour consigne de pointer vers la cible verte si 
elle se déplace sans changer de couleur, il semble que le passage de la P-intention à la M-intention 
exploite l’identité ‘cette cible verte = cette cible située à la position p’: autrement dit la P-intention 
‘pointer la cible verte si elle se déplace sans changer de couleur’ se transforme en M-intention 
‘pointer la cible située à la position p si elle se déplace’. Au niveau moteur, le mouvement sera donc 
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contrôlé par la position et le mouvement de la cible et non par la couleur. Il sera automatiquement 
réajusté si la cible bouge.  
Ce que j’ai dit jusqu’à présent de la dynamique ternaire des intentions n’implique nullement 
que toute action suppose la mise en œuvre systématique d’une F-intention, d’une P-intention et 
d’une M-intention. On peut remarquer en premier lieu que certaines décisions d’agir sont prises sur 
le vif et ne justifient pas une distinction entre F-intention et P-intention. Si à midi, un collègue frappe 
à la porte de mon bureau et me dit: « nous allons déjeuner, veux-tu venir avec nous ? », je peux tout 
simplement lui répondre oui et lui emboîter le pas. Je peux éventuellement délibérer quelques 
instants: Ai-je vraiment faim ? Le travail que je suis en train de faire est-il si urgent que je doive le 
terminer immédiatement ? Mais une fois ma décision prise, je me lance immédiatement dans 
l’action. Il n’y a donc pas lieu d’opérer dans ce cas une distinction entre F-intention et P-intention. 
Le cas des actions spontanées, automatiques et routinières suggère en outre qu’il n’est pas 
même nécessaire que je forme une P-intention pour commencer à agir. Lorsque, tout en 
réfléchissant à ce que je suis en train d’écrire, je tends machinalement la main vers mon paquet de 
cigarettes, mon action semble déclenchée par l’affordance présentée par le paquet de cigarettes et 
n’est pas nécessairement contrôlée par une P-intention. Il est d’ailleurs intéressant de noter que 
lorsqu’une action est contrôlée à la fois par une P-intention et par une M-intention, ce n’est pas 
forcément la P-intention qui est à l’origine de l’action. Si je suis vraiment une fumeuse invétérée et 
suis par ailleurs complètement absorbée par le problème auquel je réfléchis, je peux prendre la 
cigarette et l’allumer sans même m’en apercevoir. Mais si, en cours d’action, je me rends compte de 
ce que je suis en train de faire, je peux décider ou non de poursuivre mon activité. Si je décide de 
continuer, mon action de fumer qui, dans sa phase initiale était simplement gouvernée par une M-
intention, est maintenant également contrôlée par une P-intention. Enfin, on peut aussi noter qu’une 
P-intention peut contrôler plus ou moins étroitement le déroulement d’une action. J’avais décidé de 
me rendre à mon bureau samedi et c’est une P-intention qui, le moment venu, a déclenché l’action. 
Mais je connais par cœur le trajet qui mène de chez moi à mon bureau. Je peux, selon l’expression 
consacrée, l’effectuer les yeux fermés. En sortant de chez moi, c’est tout naturellement que j’ai pris 
la direction de la bouche de métro, qu’à telle station j’ai automatiquement emprunté le bon couloir de 
correspondance et ainsi de suite. Le contrôle de mon action par ma P-intention a été relativement 
minimal. Si en revanche j’avais pris le métro dans une capitale étrangère pour effectuer un trajet 
nouveau pour moi, le contrôle de mon action par ma P-intention aurait été beaucoup plus étroit. 
6. Retour aux objections 
J’ai présenté plus haut six objections auxquelles s’exposait l’approche causale en termes de 
croyances et désirs et, en conséquence, six conditions d’adéquation qu’une théorie de l’action 
devrait essayer de satisfaire. J’en reviens pour finir à ces six conditions. 
La première objection examinée concernait les actions minimales et qui ne semblent pas 
précédées et causées par un complexe de croyances et de désirs qui les rationalisent. Si tel est bien 
le cas, le dilemme est le suivant: ou bien l’on considère que les actions minimales ne sont pas à 
proprement parler des actions; ou bien l’on doit rejeter l’idée qu’être causé par un complexe D/C est 
une condition nécessaire pour qu’un événement constitue une action. La première option paraît peu 
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raisonnable. Si l’on choisit la seconde, il faut alors donner un autre critère de ce qui constitue une 
action. La réponse que je propose est qu’une condition à la fois nécessaire et suffisante pour qu’un 
événement constitue une action est qu’il soit causé, guidé et contrôlé par une M-intention. Selon ce 
critère, les actions minimales sont bien des actions.  
Le deuxième problème était celui de la déviance causale, tant antécédente que conséquente. 
Dans le cas de la déviance antécédente on peut remarquer d’emblée que le critère de définition de 
l’action qui vient d’être formulé n’est pas satisfait. Ni le comportement de l’alpiniste qui lâche la 
corde, ni celui du jeune amoureux qui tombe à genoux ne sont déclenchés et guidés par des M-
intentions. En outre, l’alpiniste n’a ni F-intention ni P-intention. L’amoureux a certes formé une F-
intention, mais ou bien celle-ci ne s’est pas transformée en P-intention ou bien la P-intention ne s’est 
pas transformée en M-intention. L’exemple n’est pas ici assez spécifié pour que l’on puisse décider 
entre les deux options. Pour qu’il y ait action, il faut qu’il y ait M-intention. Pour que l’action soit 
susceptible d’une explication par les raisons, il faut en outre qu’il y ait soit, minimalement, une P-
intention se transformant en M-intention, soit une cascade complète d’intentions où une F-intention 
est transformée en P-intention puis en M-intention. La raison pour laquelle on peut nier que les 
actions minimales sont explicables par des raisons au sens où l’entend par exemple Davidson est 
qu’elles sont seulement causées par des M-intentions qui ne sont pas soumises aux contraintes de 
rationalité fortes qui s’exercent sur les F-intentions et P-intentions. Cela ne veut pas dire que ces 
actions ne soient susceptibles que d’une explication causale brute, l’explication demeure 
intentionnelle dans la mesure où les représentations motrices ont un contenu et peut aussi être 
tenue pour rationnelle au sens plus faible dont j’ai esquissé la caractérisation dans la section 
précédente.  
En ce qui concerne la déviance causale conséquente, le problème est autre: ce n’est pas le 
statut d’action de l’événement qui est en cause, c’est son statut d’action intentionnelle. Le problème 
est ici, d’une part, que l’action ne se déroule pas selon le plan conçu au niveau de la F-intention et, 
d’autre part, que la modification du déroulement de l’action par rapport au plan n’est pas validée au 
niveau de la P-intention. Pour qu’une action issue originellement d’une F-intention soit intentionnelle, 
il ne suffit pas qu’elle soit déclenchée par une P-intention correspondante, il faut aussi qu’elle soit 
guidée et contrôlée par une P-intention. Dans le cas de figure le plus simple, la P-intention met en 
œuvre le plan hérité de la F-intention et l’action qui se déroule conformément à ce plan peut être 
qualifiée d’intentionnelle. Dans des cas un peu plus complexes, des obstacles peuvent apparaître en 
cours d’action et forcer une révision du plan. L’action ne se déroule pas conformément au plan initial 
mais demeure intentionnelle dans la mesure où les modifications apportées sont contrôlées par la P-
intention. Si, par exemple, j’avais initialement le plan de me rendre au centre-ville en prenant le 
métro, mais qu’en arrivant au métro je découvre que le trafic est interrompu sur la ligne, je peux 
modifier mon plan et décider de prendre le bus. Mon but — me rendre au centre-ville — n’est pas 
réalisé selon mon plan initial, mais mon action de me rendre au centre-ville n’est est pas moins 
intentionnelle, car la modification du plan était contrôlée par ma P-intention.  
Les deux reproches suivants adressés au modèle D/C étaient, d’une part, de ne pas rendre 
compte de l’engagement à l’action qui est caractéristique de l’intention à la différence du simple désir 
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et, d’autre part, d’expliquer au mieux comment les actions sont déclenchées mais non comment 
elles sont guidées et contrôlées jusqu’à leur terme. Ces lacunes de l’explication sont la cible directe 
du modèle ternaire de l’intention qui est ici proposé. Ce qui a été dit de la dynamique des F-
intentions et des P-intentions peut être considéré comme une explicitation de ce que recouvre la 
notion d’engagement à l’action et des mécanismes qu’il suppose. En outre, en détaillant les 
fonctions de guidage et de contrôle associées respectivement aux P-intentions et M-intentions, ce 
modèle dynamique ne se contente pas de postuler que les actions doivent être guidées et 
contrôlées, mais décrit la nature de ce guidage et contrôle et en caractérise les mécanismes. 
La cinquième objection faite au modèle D/C était de ne pas rendre compte du fait que, dans 
l’accomplissement d’une action, l’agent exécute tels ou tels mouvements corporels plutôt que 
d’autres, alors même qu’une telle explication est nécessaire à l’intelligibilité de l’action, puisque, en 
dernier ressort, ce sont les mouvements corporels accomplis qui déterminent son échec ou sa 
réussite. L’introduction dans le modèle proposé ici de la notion de M-intention vise à combler ce 
manque. Lorsque les croyances instrumentales et les croyances d’orientation impliquées au niveau 
des F-intentions et des P-intentions sont véridiques, l’échec ou la réussite de l’action s’explique en 
dernier recours par le caractère approprié ou non des représentations motrices guidant l’action et 
donc des modèles internes, inverses et prédictifs, sur lesquels s’appuie le contrôle moteur.  
Enfin le dernier reproche adressé au modèle C/D de l’action est de ne pas rendre compte de 
la phénoménologie de l’action. Dans le modèle proposé ici trois types d’intentions sont distingués. 
Les F-intentions, séparées temporellement de l’action n’ont pas de pertinence phénoménologique 
directe, même si indirectement elles participent au sens de la continuité personnelle et à un 
sentiment temporellement étendu de l’agentivité qui inclut la dimension du projet. En revanche, P-
intentions et M-intentions sont contemporaines de l’action qu’elles guident et contrôlent et ont, l’une 
et l’autre, une pertinence phénoménologique immédiate. Ici, nous pouvons, à la suite de Wakefield 
et Dreyfus (1991), opérer une distinction entre savoir ce que nous sommes en train de faire et savoir 
que nous sommes en train d’agir. Ainsi que ces auteurs le font remarquer: « quoique, à certains 
moments pendant une action, nous puissions ne pas savoir ce que nous sommes en train de faire, il 
semble que nous sachions toujours pendant une action que nous sommes en train d’agir, au moins 
au sens où nous nous éprouvons nous-mêmes comme agissant plutôt que comme mûs 
passivement » (1991, p. 268). On peut rendre compte de cette distinction entre deux formes de la 
phénoménologie de l’action en termes des deux niveaux de guidage et de contrôle associés 
respectivement aux M-intentions et aux P-intentions. Les M-intentions sous-tendent la forme la plus 
élémentaire de la phénoménologie de l’action. C’est d’elles que dépend l’expérience de l’agir, le 
sens de l’effort, du contrôle et de l’implication corporelle immédiate. Mais c’est au niveau des P-
intentions et du contrôle perceptif qu’elles exercent sur l’action qu’émerge le sens de ce que je suis 
en train de faire et de la manière dont je le fais. Dans ce modèle, la connaissance que j’ai de mon 
propre agir a donc deux sources, l’une immédiate, non inférentielle et non-observationnelle, l’autre 
également non-inférentielle mais fondée sur la perception8.  
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1 Buekens, Maesen et Vanmechelen (2001) sont à ma connaissance les seuls auteurs à défendre 
explicitement une typologie tripartite des intentions. Leur typologie ne correspond toutefois pas à la 
typologie proposée ici. Leur modèle ne fait aucune place aux intentions motrices, se limite très 
explicitement au niveau personnel et prend pour unique source informationnelle l’observation, à 
l’exclusion donc de l’expérience d’agir. Ces auteurs défendent par ailleurs deux thèses très 
intéressantes auxquelles je souscris pleinement. La première est que le contenu de leurs ‘action-
sustaining intentions’ (qui correspondraient dans mon modèle aux P-intentions considérées dans la 
deuxième phase de leur dynamique) est essentiellement indexical et dépendant de l’action; la 
seconde est que le contrôle exercé par ces intentions sur l’action concerne non seulement la 
manière dont le but de l’action est réalisé mais aussi les effets secondaires qui découlent de cette 
manière d’accomplir le but fixé.  
2 Voir Jeannerod (1997, 1999) pour une revue et une synthèse des travaux récents dans les 
neurosciences cognitives de l’action. 
3 Voir Milner & Goodale (1995), Rossetti & Revonsuo (2000). 
4  Voir, par exemple, Wolpert (1997), Jordan & Wolpert (1999) et Wolpert & Ghahramani (2000) pour 
des revues des approches neurocomputationnelles du contrôle moteur. 
5 Il s’agit d’une simplification outrancière dans la mesure où il existe des boucles internes complexes 
entre modèles inverses et modèles prédictifs; il est donc en pratique difficile sinon impossible de 
démarquer nettement guidage et contrôle. 
6 Sur ce point la prudence est toutefois de mise, d’une part parce que l’interprétation de ces 
expériences sur les illusions perceptives fait l’objet de débats (Aglioti et al., 1995; Gentilucci et al., 
1996; Haffenden & Goodale, 2000, 1998; et al. 1998; Jacob & Jeannerod, 1999), d’autre part parce 
qu’il apparaît que lorsque l’on introduit un délai entre la stimulation sensorielle et l’action, les 
perceptions illusoires influent sur l’action. 
7 Pour ne pas alourdir à l’excès cette discussion des modes de présentations et de leurs différences, 
j’ai pris pour exemple les MP possibles d’un objet visé par l’action. Mais, évidemment, une 
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représentation du but d’une action est une représentation d’une situation et non d’un objet, la 
représentation d’un objet est simplement un élément de la représentation plus complexe du but.  
8 Le rôle joué par chacune peut d’ailleurs être modulé. Dans les situations expérimentales où les 
sujets sont privés de retour perceptif, y compris proprioceptif, la phénoménologie de l’action se fonde 
uniquement sur les représentations motrices, ce qui peut donner lieu à des illusions 
phénoménologiques, comme lorsqu’un patient paralysé à l’impression de lever le bras. Toutefois, 
comme l’ont montré Fourneret et Jeannerod (1998), ce sont d’ordinaire les informations perceptives 
extéroceptives, notamment visuelles, qui jouent un rôle dominant dans le sentiment qu’a l’agent de 
ce qu’il est en train de faire. 
